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หรือตัวแปรที่ต้องการควบคุม เช่น ตําแหน่ง ความเร็ว 
อุณหภูมิ และตัวแปรหรือปริมาณที่เป็นอินพุตให้กับ




จะมี 4 ขั้นตอน คือ การหาแบบจําลองคณิตศาสตร์ของ
















โปรแกรมคอมพิวเตอร์ที่ใช้กันทั่วไป เช่น โปรแกรม 
MATLAB โปรแกรม LabVIEW และโปรแกรม Scilab [5] 
ขั้นตอนสุดท้าย คือการนําไปสร้างและทดสอบกับระบบ
จริง การออกแบบระบบควบคุมโดยทั่วไปจะใช้บอร์ด
ไมโครคอนโทรลเลอร์ชนิดต่าง ๆ เช่น Arduino MCS51 




งานได้ง่าย เช่น Arduino DSP ARM ที่พัฒนาให้ใช้งาน
กับโปรแกรม LabVIEW และ MATLAB/Simulink [6] 
บทความนี้จึงนําเสนอการออกแบบพัฒนาระบบควบคุม
มอเตอร์กระแสตรง โดยใช้ Waijung Blockset ร่วมกับ
บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์รุ่น RABBITSTM32F4 และ
โปรแกรม MATLAB/Simulink  
 Waijung Blockset เป็นโปรแกรมที่พัฒนาขึ้นและ




เพื่อสร้าง Source Files และใช้ซอฟต์แวร์อีกตัวหนึ่งเพื่อ
ทําการตั้งค่าและ Compiler เพื่อให้ได้ File ที่เป็น *.hex 
*.bin และใช้ซอฟต์แวร์อีกตัวหน่ึงเพื่อดาวน์โหลดข้อมูล
ลงในไมโครคอนโทรลเลอร์ ซึ่งกระบวนการที่ซับซ้อน
ทั้งหมดนี้จะแตกต่างกับการใช้งาน Waijung Blockset 
กล่าวคือ Waijung Blockset จะสร้าง Source Code 
จากโปรแกรมท่ีเป็นบล็อกเซ็ตบน Simulink จากนั้นก็จะ 




2.  การหาสมการจําลองคณิตศาสตร์ของมอเตอร์ 
การออกแบบและวิ เคราะห์ระบบควบคุม NXT
มอเตอร์  ซึ่ ง เป็นมอเตอร์ของ  LEGO และภายใน
ประกอบด้วยเกียร์ทดและ Encoder เป็นตัวตรวจจับ 
__________________________________________ 
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Ub  คือ แรงดันไฟฟ้าต้านกลับ (V) 
La   คือ ความเหนี่ยวนําขดลวดอาเมเจอร์ (H) 
Ra   คือ ความต้านทานอาเมเจอร์ (Ohm) 
   คือ ตําแหน่งการหมุนของมอเตอร์ (rad) 
   คือ ความเร็วเชงิมุม (rad/s) 
J   คือ แรงเฉ่ือยของมอเตอร์ (kg m2 / s2) 
Bm  คือ แรงเสียดทานการหมุนของมอเตอร์ (Nm) 
l   คือ โหลดของมอเตอร์ (Nm) 
   คือ แรงบิดของมอเตอร์ (Nm) 





กระแสไฟฟ้า และค่าคงท่ีของมอเตอร์ เช่น ความ
เหนี่ยวนําขดลวดอาเมเจอร์ ความต้านทานอาเมเจอร์ 
เป็นต้น จากวงจรสมมูลทางไฟฟ้าสามารถเขียนสมการ
แรงดันของมอเตอร์ไฟฟ้าโดยใช้กฎ KVL (Kirchoff’s 
Voltage Law) ดังต่อไปนี้ 
 
( )( ) ( ) ( )a a bdi tU t R i t L U tdt          (1) 
 กระแสไฟฟ้าของมอเตอร์สามารถหาได้จากการแปลง
ลาปลาซ (Laplace Transform) สมการ (1) 
1( ) ( ( ) ( ))b
a a
I s U s U sR L s          (2) 
 แรงดันไฟฟ้าต้านกลับเกิดจากการเคล่ือนที่ของ
ขดลวดอาร์เมเจอร์ตัดกับสนามแม่เหล็ก 
( ) ( )b bU t K t            (3) 
 แปลงลาปลาซสมการ (3)   
( ) ( )b bU s K s             (4) 
 แรงบิดของมอเตอร์เกิดจากค่าคงที่สนามแม่เหล็ก 
(Ke) กับกระแสอาร์เมเจอร์  
( ) ( )et K i t              (5) 
 แปลงลาปลาซสมการ (5) 










( ) ( ) ( ) ( )LJ t B t t t               (7) 
 แปลงลาปลาซสมการ (7) 
2 ( ) ( ) ( ) ( )LJs s Bs s s s             (8) 
 ดังนั้นตําแหน่งการหมุนของมอเตอร์เท่ากับ 
2








โดยวิธีดังต่อไปนี้ จากสมการ (4) สามารถเขียนแผนภาพ
บล็อกไดอะแกรมร่วมกับสมการ (2) (6) และ (9) ได้ดัง 
รูปที่ 2 
รูปที่ 1 วงจรสมมูลของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
( )t
( )t
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 และค่า a แล้
อย้อนกลับไปห
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 ลงในสมการ (





ี่ 1 ดังรูปที่ 8 
่า ym และค่า 
ร์ของสมการ (
อร์ Km และค่าบควบคุมมอเต
1m   
ละ Km1 = 40
Km จะได้ 
11) จะได้  
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รูปที่ 9 การจํ
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